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2.4. Algoritmos de gradiente estocástico . . . . . . . . . . . . . . . . 20

2.4.1. Coeficientes que realizan el filtrado óptimo . . . . . . . 20
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XIV ÍNDICE GENERAL
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8.2. Ĺıneas futuras . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 234

A. Comportamiento en régimen transitorio de los algoritmos de
proyección af́ın. 237

A.1. Introducción . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 237

A.2. Análisis del transitorio del algoritmo de proyección af́ın con la
estructura de filtrado-x modificada aplicado al CAR . . . . . . 238

A.3. Análisis del transitorio del algoritmo de proyección af́ın con la
estructura de filtrado-x convencional aplicado al CAR . . . . . 244

B. Estrategias eficientes aplicadas a los algoritmos LS 249

B.1. Introducción . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 249

B.2. Algoritmo fast Kalman o fast transversal filter . . . . . . . 249

B.3. Algoritmo fast Kalman usando el error a posteriori . . . . . . 256

B.4. Algoritmos de ventana deslizante . . . . . . . . . . . . . . . . . 260

B.5. Solución del problema mediante mı́nimos cuadrados (LS) con
enventanado deslizante . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 261

B.6. Mı́nimos cuadrados recursivos con ventana deslizante . . . . . . 263

B.7. Fast RLS con enventanado deslizante . . . . . . . . . . . . . . 265
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